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Ime Simbol Ime  Simbol 
Temperatura T Kelvin K 
Tlak p Pascal Pa 
 
Frekvenca f Hertz Hz 
Čas t Sekunda s 
Moč P Watt W 
Začetne smeri 
sesanja 
Si Stopinje ° 
Dolžina območja 
čiščenja (dolžina 
območja, ki ga je 
prečkala čistilna 
odprtina) 
a Meter m 
Širina območja 
čiščenja (širina 
območja, ki ga je 
prečkala čistilna 
odprtina) 
b Meter m 
Odstranjevanje 
prahu za začetni 
pogoj Si čez tri 
meritve 
Ki procenti % 
Povprečna hitrost 
po trdih podlagah 
  savg_hard Meter na sekundo m/s 
Povprečna hitrost 
po preprogah 
savg_carpet Meter na sekundo m/s 
 




območja, ki ga je 
prečkala čistilna 
odprtina robota i-
krat po i-tih 
poizkusih 





Avtomatski čistilec tal, ki ga lahko upravlja človek ali pa deluje brez pomoči človeka z 
definiranimi parametri. Robotski sesalnik sestoji iz mobilnega dela in lahko ima ali nima 
polnilne postaje in/ali ostalih pripomočkov za pomoč pri izvajanju operacij. 
 
Robotski sesalnik za čiščenje suhih tal 
Robotski sesalnik, ki je namenjen za odstranjevanje le suhega materiala iz tal. Tak robotski 
sealnik uporablja vakuum in/ali čistilne krtačke vendar ne uporablja kakršne koli tekočine ali 
vlage. 
Čistilna glava 
Šoba za dovod zraka na dnu čistilnega robota. Širina čistilne glave je širina šobe za dovod 
zraka. 
Naprava za mešanje zraka 
Motoriziran mehanski del puhala za zrak, ki je prirjen na robota in uporabljen za pomoč pri 
odstranjevanju umazanije. 
Polnilna postaja 
Enota, ki nudi samostojne ali avtomatske objekte za polnjenje baterije, odstranjevanje prahu, 
objekte za obdelavo podatkov, ter sesanje za mobilni del robota. 
Pasivna čistilna glava 
Glava brez naprave za mešanje zraka.  
Širina čistilnega robota 
Širina najmanjše ožine skozi katero se robot še lahko upravlja brez, da bi povzročil fizični 
kontakt z okoliškimi objekti. 
Visual tracking system (VTS) – sistem za vizualno sledenje 
Sistem za merjenje, ki omogoča sledenje in merjenje pozicije in orientacije robota. 
d.c. in a.c. 













V diplomski nalogi so predstavljeni standardi ter opisani preskusi, ki jih ti standardi določajo 
za ugotavljanje sposobnosti robotskih sesalnikov za odstranjevanja prahu.  
 
Diplomska naloga je sestavljena iz treh delov. Prvi zajema pregled krovnega standarda (SIST 
EN ISO 60312:2008) za preskušanje sesalnikov za suho sesanje. V tem poglavju so povzeti 
glavni pogoji za izvajanje preskusov ter vse splošne zahteve za preskušanje vseh sesalnikov 
za suho sesanje. Vključena pa so le poglavja, ki so uporabna za preskuse pri robotskih 
sesalnikih. V drugem delu so opisana glavna poglavja iz standarda (IEC CDV 60312-3:2009) 
za preskušanje robotskih sesalnikov. Ta del se osredotoči na glavne zahteve standarda za 
preskušanje robotskih sesalnikov. Tretji del pa je sestavljen iz praktične izvedbe in meritev 
kot tudi rezultatov. Opisani so vsi preskusi ter izračuni, ki so potrebni, da se doseže pravilne 
rezultate. Na koncu sem priložil še krajši opis preskusov in merilne liste za vpis meritev in 
rezultatov.  
 
Standard je zahtevnejši za razumevanje. Prav tako nikjer ne piše kako ovrednotiti rezultate. 
Torej ni možna primerjava z nekimi zahtevami, da bi ugotovil v kakšen razred bi spadal 
robotski sesalnik. Kako sposoben je sesalnik trenutno ugotavljamo zgolj primerjalno z 
drugimi sesalniki. 
 


















This thesis presents the standards and tests described by these standards for determination of 
dust removal ability of robot vacuum cleaners.  
 
The thesis consists of three parts. The first provides an overview of the main standard (SIST 
EN ISO 60312:2008) for testing vacuum cleaners for dry vacuuming. This chapter 
summarizes the main conditions for carrying out the tests and all the general requirements for 
testing all vacuum cleaners for dry vacuuming . Included are only the chapters that are useful 
for testing the robotic vacuum cleaner. The second part outlines the main chapters of the 
standard (IEC CDV 60312-3:2009) for testing robotic vacuum cleaners. This part focuses on 
the main requirements of the standard for testing robotic vacuum cleaners.The third part 
consists of practical implementation and measurement as well as the results. It describes all 
the tests and calculations that are necessary to achieve the correct results. In the end I enclose 
a short description of the tests and measurement lists for enrollment measurements and 
results. 
 
The standard is more difficult to understand. It also does not say how to evaluate the results. 
That's why we can't do any comparison to determine in which energetic class the cleaning 
robot belongs to. We can only guess what is it's dust removal ability according to the results. 
 

















Robotski sesalniki so avtonomni robotski vakuumski sesalniki, ki imajo inteligentno 
programiranje in omejen vakuumski čistilni sistem. Nekatere oblike uporabljajo vrteče se 
krtače za doseganje tesnih vogalov. Drugi pa združujejo ostale čistilne funkcije (pomivanje, 
UV steralizacija, itd.) sočasno za sesanje, kar naredi napravo več kot le robotski vakuumski 
sesalnik. Robotski sesalniki so lahko del bolj splošno namenskega domačega robota. Na 
primer nekateri imajo namreč vgrajene varnostne kamere, domofone in ostale funkcije. 
Obstajajo pa tudi splošni oskrbovalni roboti, ki imajo zmožnost opravljati osnovne domače 
naloge kot so premikanje predmetov, priprava hrane in ostalo čiščenje za dodatek k sesanju.  
Prvi robotski sesalnik, ki je bil postavljen v proizvodnjo je Electrolux Trilobite leta 1997, 
izdelek Švedskega podjetja Electrolux. Leta 2001 je Britansko podjetje Dyson sestavilo in 
predstavilo robotski vakuumski sesalnik DC06, ki pa zaradi visoke cene ni bil nikoli 
postavljen v trgovine. Leta 2002 pa je Ameriško podjetje iRobot sprožilo Roomba robotski 
vakuumski sesalnik. Na začetku se je iRobot odločil za izdelavo 15000 sesalnikov in 10000 
več odvisno od uspeha. Roomba je takoj postal zelo priljubljen sesalnik. Od leta 2002 pa 
prihajajo na trg nove variacije robotskih vakuumskih sesalnikov. [1] 
 
Robotski sesalniki so večinoma okroglih oblik in različnih višin. Prav tako imajo drugačne 
izvedbe različnih čiščenj. Njihova moč je manjša kot pri navadnih sesalnikih. Njihova slaba 
točka je sesanje prahu po kotih, prav tako pa jim težave predstavlja tudi površina tik ob steni 
pri pohištvu. Zaradi razlike v višinah nekateri sesalniki ne bodo mogli posesati prahu pod 
posteljo. Pri robotskih sesalnikih je zelo pomembno kakšen ima obseg delovanja, saj to je 
odvisno od velikosti stanovanja, ki ga bo čistil. Prav tako ni zanemarljiva teža sesalnika. 
Robotski sesalniki so primerni tako za trdne talne površine kot tudi za tekstilne površine 
vendar le-te ne smejo biti predebele. Prehod iz tekstilnih površin na trdne talne površine ne 
povzroča težav robotskih sesalnikom. Težave lahko povzroča le višina resic na koncu 
preprog. V stanovanju pa so seveda tudi stopnice in višji pragovi med prostori. Te prehode 
ponavadi zaznajo roboti sami z uporabo senzorjev, ki jih postavimo tik ob te prehode. 
Pomembna pa je tudi zmogljivost posode za prah, saj se ponavadi robotski sesalnik ustavi, ko 
je posoda polna in čaka na izpraznitev. Nekateri pa imajo na postaji za polnjenje z energijo še 
dodatno večjo posodo v katero sesalnik sam izprazni manjšo posodo, ko je ta polna. 




sprogramiran. Različni pa so tudi časi delovanja, nekateri čistijo namreč le uro in pol, drugi pa 
tudi do štiri ure. Vse to je zelo odvisno od podlage, ki jo čistijo. Pri preprogah porabijo več 
energije zato čistijo manj časa. Obstajajo pa tudi razlike v modelih, eni se namreč odpravijo 
polnit na postajo sami druge pa moramo tja peljati sami.[2] 
 
Večina teh karakteristik je pomembna za naše preskuse. Preskušali bomo čiščenje po trdnih 
površinah brez preproge, čiščenje po ravni liniji ter čiščenje po robovih. Diplomska naloga 
nas seznani s proceduro posameznih preskusov. Vsi ti preskusi izhajajo iz določenega 
standarda za preskušanje robotskih sesalnikov. Na koncu pa te rezultate poskušamo 
ovrednotiti. Namen je tudi ugotoviti ali bi kakšen od rezultatov spadal pod katerega od 
kriterijev za namestitev energetske nalepke na sesalnike. Preskušali smo sesalnik Rumbot.[3] 
 
Sesalnik Rumbot ima ogromno zanimivih lastnosti. Vgrajene ima senzorje, ki mu omogočajo, 
da se izogiba oviram kot so noge stola, sedežne garniture ter stene. Odlikuje ga tudi funkcija, 
da v primeru da se zagozdi se izključi sam. Tako odvečno ne porablja baterije. Gibanje, ki ga 
omogoča je naravnost, ob steni ter spiralno gibanje. Baterijo na katero deluje je 14,4 V 1800 
mAh Ni-MH, ki deluje približno 60 minut, polni pa se 8 ur. Vgrajeni ima dve 360 stopinjski 
vrteči se krtački, ki očistita težje dostopna mesta, kot so mesta ob steni. Višina robotskega 














2. Standard za preskušanje energetske učinkovitosti sesalnikov 
– krovni standard 
 
2.1. Kratek izvleček standarda 
 
Krovni standard za preskušanje energetske učinkovitosti sesalnikov za se imenuje SIST EN 
ISO 60312:2008. Opisuje merilne metode za merjenje lastnosti  sesalnikov. Ta standard 
nadomešča prejšni standard SIST EN ISO 60312:2001. Vsebuje opis merilnih metod za: 
 
- Sesalnike za suho sesanje 
- Sesalnike na vodo 
- Različne preskuse za obe vrsti sesalnikov 
- Opremo potrebno za preskuse 
2.2.  Splošni pogoji za preskus  
 
V tem standardu so za robotske sesalnike uporabna le poglavja o splošnih pogojih za preskus, 
saj se ostala poglavja večinoma nanašajo na navadne sesalnike. 
 
2.2.1.   Okoljski pogoji  
 
Če ni drugače zahtevano se meritve izvajajo pod sledečimi pogoji (v skladu z ISO 554) : 
 
Tabela 1: Okoljski pogoji 
Standardna atmosfera 23 °C, 50% vlažnost 
Temperatura (23±2) °C 
Relativna vlažnost (50±5) °C 
Zračni tlak 86kPa do 106 kPa 
 
Temperaturne in vlažnostne zahteve znotraj določenih območij so potrebni za dobro 








Navodila za laboratorije, da nastavijo pravilne vrednosti: 
 
Temperatura na tekočinskem termometru:  16,3 °C 
Tlak pare:      1,41 kPa 
Vsebnost vode: 
 
     8,8 g/kg suhega zraka 
 
 
Za meritve, ki naj bi bile izvedene pod drugačnimi kot standardnimi atmosferskimi pogoji, 
mora biti okoljska temperatura vzdrževana pri (235) °C. Ta navodila omogočajo, da se v 
laboratoriju vzpostavi točno take pogoje kot jih predpisuje standard. 
 
2.2.2.  Preskusna oprema in materiali  
 
Da se zmanjša vplive elektrostatičnega fenomena, morajo biti meritve na preprogah izvedene 
na ravnih tleh, ki so iz neobdelanih smrekovih ali enakovrednih plošč, debeline vsaj 15 mm in 
velikosti primerne naravi preskusa. 
 
Oprema in materiali za meritve (naprave, testne preproge, testni prah itd.), ki bodo uporabljeni 
v preskusu morajo biti pred preskusom shranjeni v prostoru s standardnimi atmosferskimi 
pogoji(v skladu s točko 2.1.1.) in sicer vsaj 24 h. 
 
2.2.3.  Napetost in frekvenca  
 
Meritve morajo biti izvedene pri nazivni napetosti s toleranco 1 % in če je potrebno pri 
nazivni frekvenci. 
 
Vakuumski sesalniki narejeni izključno za d.c. morajo delovati samo na d.c. Vakuumski 
sesalniki narejeni za a.c. in d.c. morajo delovati na a.c. Vakuumski sesalniki, ki nimajo 
označene nazivne frekvence morajo delovati pri 50 Hz ali 60 Hz kot je običajno na 
nacionalnem nivoju. 
 
Za vakuumske sesalnike z območjem nazivne napetosti, morajo biti meritve izvedene pri 




srednje vrednosti. Če razlika presega 10% srednje vrednosti, morajo biti meritve izvedene pri 
maksimalni napetosti kot tudi pri minimalni napetosti napetostnega območja. 
 
Če nazivna moč (pri nacionalni napetosti) odstopa so lahko meritve narejene pri nazivni 
napetosti napačne zato se zahtevajo dodatne meritve. Če preskusna napetost odstopa od 
nazivne napetosti mora biti to navedeno v poročilu. 
2.2.4.  Predpriprava vakuumskih sesalnikov in nastavkov  
 
Pred začetkom preskušanja mora vakuumski sesalnik ter njegovi nastavki (če jih ta ima) 
delovati pod neomejenim dotokom zraka vsaj 2 h da se zagotovi primerno uvajanje. Za 
pokončne sesalnike mora naprava za mešanje zraka delovati vendar ne v stiku s tlemi. 
 
2.2.5.  Oprema vakuumskega sesalnika  
Če je vakuumski sesalnik narejen tako, da uporablja vrečke za prah za enkratno uporabo mora 
biti pred vsakim preskusom opremljen z novo vrečko za prah, tipa, ki ga priporoča 
proizvajalec za vakuumski sesalnik. 
 
Če ima vakuumski sesalnik posodo za prah, ki jo ni možno odstraniti, mora biti posoda pred 
vsakim preskusom očiščena s tresenjem ali stepanjem dokler ni njena teža znotraj 1% prvotne 
teže. Brušenje ali pranje vrečke za prah ni dovoljeno, vendar če je posoda za prah plastična jo 
lahko operemo in dobro posušimo. 
 
Če ima vakuumski sesalnik dodatne filtre, in navodila prozivajalca določajo periodično 
čiščenje ali zamenjavo le-teh, za to veljajo ista pravila kot so napisana zgoraj, razen, če ni 
razvidno,da bi lahko ponovna uporaba filtrov močno vplivala na končni rezultat preskusa. 
 
2.2.6.  Delovanje vakuumskega sesalnika  
 
Vakuumski sesalnik in njegovi dodatki morajo biti uporabljeni in nastavljeni v skladu z 
navodili uporabnika za normalno delovanje za izvedbo preskusov. Kontrole za nastavitev 
višine čistilne glave morajo biti nastavljene primerno za podlago, ki se je bo čistilo in položaj. 




proizvajalca določajo nasprotno. Vse odprtine za zračni by-pass za zmanjšanje moči sesanja 
morajo biti zaprte. 
To velja le za tiste naprave, ki so lahko upravljane s strani uporabnika med normalno uporabo. 
Kakršnekoli varnostne naprave morajo biti dovoljene za uporabo. 
Oprijem cevi  za sesalnike s sesalno cevjo ali držalo za ostale sesalnike se mora držati pri 
normalni višini delovanja  (800 ± 50) mm nad tlemi. Med meritvami kjer agitacijska naprava 
pokončnega sesalnika ali električne šobe ni uporabljena kot v normalnem delovanju, mora teči 
vendar ne v stiku s tlemi. 
 
2.2.7.  Predpriprava pred preskusom  
 
Pred vsakim preskusom mora biti vakuumski sesalnik z dodatki, nastavki, vrečkami za 
enkratno uporabo in dodatnimi filtri, ki se ga bo uporabljajo v preskusu, shranjen vsaj 24 h v 
standardnih atmosferskih pogojih, kot je to opisano v točki 2.1.1. 
 
Vakuumski sesalnik in nastavki morajo nato teči vsaj 10 min pod nazdorom, da se lahko 
stabilizirajo. 
 
2.2.8.  Začetna uporaba prahu  
 
Pred vsakim preskusom, kjer je količina prahu zbrana, jo je potrebno stehtati, in prah naj bo 
na začetku uporabljen na vseh delih sesalnika skozi katere teče zrak preden doseže posodo za 
prah, tako da se ga da na primerno podlago, ter dve predhodni meritvi odstranjevanja prahu 
morata biti narejeni, vendar pa se jih ne zabeleži. 
2.2.9. Število vzorcev 
Meritve zmogljivosti za naprimer primerjalne preizkuse morajo biti narejeni na enem vzorcu 
vakuumskega sesalnika z njegovimi dodatki in nastavki, če le-ti obstajajo. 
Preskusi, ki se izvajajo za simulacijo naporov pod katerimi je lahko vakuumski sesalnik med 
normalno uporabo, lahko zahtevajo dodatne vzorce za nadomestljive dele. Taki preskusi 




3. Standard za preskušanje sesalnikov za suho sesanje – 
robotski sesalniki – metode merjenja učinkovitosti  
 
3.1. Kratek izvleček standarda 
Standard, ki določa metode za merjenje učinkovitosti robotskih sesalnikov za suho sesanje se 
imenuje IEC CDV 60312-3:2009. Opisuje metode za merjenje učinkovitosti robotskih 
sesalnikov, sem pa spada: 
- Izrazi in definicije 
- Splošni pogoji za izvajanje preskusov 
- Preskusni način delovanja robota 
- Vrste preskusov učinkovitosti  
 
3.2. Osnovni pogoji za preskušanje 
3.2.1. Predpriprava čistilnega robota  
Pred prvi preskusom novega robota za čiščenje mora robot delovati z neomejenim dotokom 
zraka vsaj 10 min za zagotovitev ustreznega uvajanja. Roboti, ki imajo napravo za mešanje 
zraka morajo teči vendar ne v stiku z tlemi(prosti tek). 
 
Pred vodenjem kakršnih koli preskusov moramo zabeležiti starost, stanje in zgodovino 
naprave. 
3.2.2. Oprema robota za čiščenje  
Če robot uporablja posode za prah namenjene za enkratno uporabo, mora biti pred vsako 
meritvijo opremljen z novo posodo za enkratno uporabo tipa, ki je priporočen oziroma 
priložen robotu s strani proizvajalca. 
Če je robot narejen tako, da uporablja posodo za prah namenjeno za večkratno uporabo, mora 
biti posoda pred vsako meritvijo očiščena v skladu z proizvajalčevimi navodili dokler ni njena 
teža znotraj 1% začetne teže. 
Posodo za prah, ki je namenjena za večkratno uporabo in je narejena iz tekstila ni dovoljeno 
čistiti s krtačo in vodo. 





Nekatere posode za za prah, namenjene za večkratno uporabo, so sestavljeni iz nepremičnega 
zabojnika in sestavnega filtra. V tem primeru se zabojnik in filter štejeta kot posoda in sta 
obravnavana kot bi bila ena skupna sestavna komponenta. 
V nekaterih primerih pa ima robot za sesanje dodatne filtre za katere se ne ve ali bodo vplivali 
na merilni rezultat. V tem primeru se zgoraj navedene zahteve lahko uporabljajo za te filtre in  
zagotavljajo da navodila za uporabo robota svetujejo uporabnikom, da mora te filtre čistiti in 
zamenjati periodično. 
3.2.3. Delovanje robota za čiščenje  
 
Robotski sesalnik, njegovi priključki, polnilna postaja in kakršnikoli drugi dodatki morajo biti 
uporabljeni v skladu z navodili za uporabo, ki jih je predvidel proizvajalec preden se izvede 
preskus. Način delovanja robotskega sesalnika se mora pred preskusom izbrati tako, da 
ustreza površini, ki ga robotski sesalnik čisti. 
Če robotski sesalnik za normalno delovanje potrebuje kakšno varnostno napravo je ta 
dovoljena za uporabo med preskusom. 
 
3.2.4. Predpriprava pred vsakim preskusom  
 
Če je robotski sesalnik neuporabljen za več kot eno uro potem mora biti vakuumski sesalnik 
in priključki, ki bodo uporabljeni teči vsaj 5 min pod nadzorom z namenom, da se 
stabilizirajo. 
 
3.2.5. Polnjenje baterije  
 
Baterija mora biti popolnoma napolnjena pred vsakim preskusom tako kot je zapisano v 
navodilih, ki jih je izdal proizvajalec. 
 
3.2.6. Število vzorcev  
 
Vse meritve zmogljivosti robotskega sesalnika in njegovih priključkov (če le-ti obstajajo) 
morajo biti izvedene na enakem vzorcu oziroma vzorcih. 
Zamenjava delov robotskega sesalnika je dovoljena le kadar se bo zmogljivost sesalnika kot 




pojavilo med normalno uporabo robota, kjer je prisoten podoben stres na robota. Tak preskus 
se mora izvesti v zadnji fazi vseh serij preskusa. 
Za povečanje prepričanja v merilni rezultat je priporočljivo, da vakuumski sesalnik 
preskusimo na najmanj treh testnih vzorcih. 
 
3.3. Testni način delovanja robotskega sesalnika  
Robotski sesalnik mora zagotavljati testni način delovanja. Ta način mora omogočati, da 
robot izvede ponavljajočo se testno delovanje v katerem se vozi naprej po ravni liniji z stalno 
hitrostjo in za stalno dolžino. To testno delovanje je lahko ponovljeno večkrat odvisno od 
narave preskusa.  
 
3.3.1. Dostop do testnega načina delovanja  
 
Dostop do testnega načina delovanja mora biti natančno določen v navodilih, ki jih je izdelal 
proizvajalec in bi moral biti enostaven za izvršiti. Ko je enkrat ta dostop izvršen mora pustiti 
sesalnik v stanju mirovanja. 
Primeri metod dostopa lahko zahtevajo, da mora uporabnik pritisniti kombinacijo gumbov na 
napravi, ko je robot vključen ali držati kombinacijo gumbov za določen čas kar se ne bi 
zgodilo v stanju, ko robot normalno deluje. Edini pogoj je, da mora biti ta metoda dostopa 
dokumentirana. 
Ko je robot enkrat v stanju mirovanja, mora imeti uporabnik možnost, da lahko sproži 
izvajanje enotne faze preizkušanja pri eni od dveh hitrosti, savg_hard in savg_carpet, katerokoli z 
metodo, ki je na voljo na robotu (npr. gumb) ali daljinsko metodo (kot je pritiskanje gumba na 
daljinskem upravljalniku). (Za izračun savg_hard in savg_carpet ) 
Ko je enkrat faza preizkušanja končana se mora naprava vrniti v stanje mirovanja, in mora biti 
pripravljena na naslednjo fazo preizkušanja če je to potrebno. 
Imeti mora tudi možnost, da lahko napravo poberemo s tal in jo prestavimo brez, da bi 
naprava šla ven iz stanja mirovanja. 
Pričakovano je, da mora uporabnik napravo ugasniti in ponovno vklopiti, da lahko robot 






3.3.2. Faza preskušanja  
 
Zajema, da naprava začne iz stacionarne pozicije in se pelje po ravni liniji vsaj 800 mm 
preden se ustavi. 
Vožnja po ravni liniji mora biti izvedena pri eni od izbranih hitrosti, ali savg_hard  ali savg_carpet  . 
V vožnji na razdalji 100 mm, ki je na voljo mora robot pospešiti do hitrosti, ki je bila izbrana. 
Po tej razdalji mora naprava ohranjati hitrost delovanja vsaj 800 mm. Razdalja 100 mm je na 
voljo na koncu, v kateri mora robot zavirati do stacionarne pozicije. 
Razumljivo je, da se dejansko gibanje, ki je zgoraj navedeno ne bo izvedlo natančno tako 
zaradi zunanjih vplivov kot so spodrsljaj na oprijemnem sistemu  ali ločljivost sistema za 
usmerjanje itd. Dejanska hitrost delovanja pri kateri se izvede ta operacija mora biti želena 
hitrost ±10%. 
Iz enaki razlogov kot zgoraj je razumljivo, da robot mogoče ne bo izvedel natančne ravne 
linije ampak bo lahko rahlo zavil.  
Nenatančnost poti v testnem načinu delovanja je posledica VTS-a, ki lahko poroča dejansko 
pot, ki jo je naredil robot. 
Med izvajanjem testnega načina mora biti aktiven robotov osnovni čistilni sistem v njegovem 
standardnem načinu delovanja. Vsi drugi »izboljšani« čistilni sistemi morajo biti neaktivni. 
[5] 
 
3.4. Robotski sesalnik Rumbot 
 
Sesalnik Rumbot ima ogromno zanimivih lastnosti. Vgrajene ima senzorje, ki mu omogočajo, 
da se izogiba oviram kot so noge stola, sedežne garniture ter stene. Odlikuje ga tudi funkcija, 
da v primeru da se zagozdi se izključi sam. Tako odvečno ne porablja baterije. Gibanje, ki ga 
omogoča je naravnost, ob steni ter spiralno gibanje.  
 




Tabela 2: Karakteristike robotskega sesalnika Rumbot 
 
Višina 9,5 cm 
Daljinski upravljalnik Da 
Baterija 14,1V/1800mAh Ni-MH baterija 
Posoda za prah Posoda za prah s filtrom 
Krtačke vgrajeni dve 360° krtački za težje dostopna mesta 
Navidezna stena Da 
Senzorji proti padcu Da 
Moč 25 W 








4.1. Odstranjevanje prahu s trdih površin in čas delovanja – box test 
4.1.1. Zahteve standarda 
 
4.1.1.1. Preskusna površina  
 
Dolžina in širina preskusne podlage na bo 2000 mm x 1200 mm (v skladu s sliko 2). Višina 
stene, ki obdaja tla testne postelje naj bo 300 mm. Notranja stran stene naj bo siva z 
odbojnostjo 18 % preko vidnega spektra. Višina stropa sobe v kateri se bo izvedel preizkus 
naj ne bo višja od 3500 mm. 
 
Dodatna oprema, ki ni pritrjena na robota ne sme biti v testni postelji v času preskusa. Če je 





Ta preskusna podlaga ima eno območje čiščenja, ki meri 1300 mm x 500 mm v sredini kot je 
prikazano na sliki 2. Tla naj bodo iz neobdelanega smrekovega laminata ali enakovredne 
površine (več detajlov glede tal je še pod obravnavo za končno izdajo standarda). Debelina tal 
naj bo vsaj 15 mm.  
 
 
Slika 2: Preskusna podlaga za odstranjevanje prahu (box-test) in začetne pozicije ter 
orientacije, kjer smer puščice označuje naslednjo smer gibanja robota (enote: mm). 
4.1.1.2. Porazdelitev preskusnega prahu  
 
Pred vsakimi meritvami morajo biti tla preskusne podlage očiščena s suho bombažno krpo. 
Preskusni prah naj bo posut le znotraj čistilnega območja z gostoto pokritja 50 g/m2  karseda 
enakomerno. Za enakomerno posipanje prahu je lahko uporabljena posipalna naprava(slika 3), 
ki jo lahko upravlja usposobljen delavec, ali pa se uporabi kakšna druga enakovredna metoda. 
 
Priporočeno je, da je uporabljen okvir dimenzij 1300 mm x 500 mm za zagotavljanje 
enakomernega posipavanja prahu znotraj čistilnega območja. 
Mineralni prah naj sestoji iz dolomitovega peska z velikostjo zrn kot je definirano v tabeli 







Tabela 3: Sestava preskusnega prahu tipa 1 
 
Razpon velikosti delcev (mm) Masni delež (%) 
< 0,020 
0,020 < 0,040 
0,040 < 0,075 
0,075 < 0,125 
0,125 < 0,25 
0,25 < 0,5 
0,5 < 1,0 











Slika 3: Naprava za posipanje prahu (iz standarda) 
 
 





4.1.1.3. Predhodna obdelava delov za zbiranje prahu  
Deli za zbiranje prahu morajo biti predhodno obdelani zato, da se zmanjša vpliv vlažnosti. 
Robot za čiščenje, opremljen z čisto posodo za prah, naj deluje vsaj 3 min brez približevanja 
se zračnemu dotoku. Posodo za prah naj se potem vzame iz robota in njegova teža naj se 
izmeri in zabeleži. 
Potem se posoda za prah vstavi nazaj v robota. Če se posode  za prah ne da vzeti iz robota, je 
potrebno stehtati celotnega robota in to zabeležiti. 
4.1.2. Preskusni postopek 
4.1.2.1. Potek preskusa 
Robotski sesalnik s popolnoma napolnjeno baterijo naj bo postavljen v eno izmed začetnih 
pozicij kot je to ilustrirano na sliki 2. Funkcija delovanja sesalnika naj bo nastavljena tako kot 
to priporoča proizvajalec za to določeno podlago, ki jo bo robotski sesalnik čistil. Potem naj 
se začne avtonomna operacija v skladu z navodili proizvajalca. 
 
En preskus sestoji iz treh različnih meritev z različnimi začetnimi smermi sesanja Si. 
Upoštevajo se naslednji pogoji za začetne smeri sesanja v skladu s sliko 2:  
S1 : pri 45°, usmerjen v preskusno podlago iz začetka v spodnjem desnem kotu. 
S2 : Paralelno z daljšo stranico preskusne podlage, z začetkom v spodnjem levem kotu. 
S3: Pri 45° usmerjen v zgornji daljši kot preskusne podlage z začetkom v zgornjem levem 
kotu. 
S4: Paralelno s krajšo stranico preskusne podlage z začetkom v zgornjem desnem kotu. 
Za vsakega izmed začetnih pogojev S1 do S4 mora biti določena sposobnost odstranjevanja 
prahu. Med preskusom mora biti zagotovljeno, da robot ni pod vplivom nobenega 
elektromagnetnega ali fizičnega vpliva. Dinamične spremembe znotraj testnega okolja, ki 
lahko vplivajo na optične senzorje ali na vidu osnovane navigacijske sisteme morajo biti 
zmanjšane. 
 
Pred vsakim preskusom odstranjevanja prahu mora biti preskusna podlaga očiščena v skladu s 
zahevami napisanimi v točki 4.1.1.3. 
Če robot za čiščenje preneha delovati s svojo čistilno operacijo znotraj 30 min je meritev 
končana. Zabeleži se čas delovanja. 
Če robot po 30 min še opravlja svojo funkcijo, se ga mora ustaviti v skladu z metodi, ki jih je 




4.1.2.2. Ugotavljanje sposobnosti odstranjevanja prahu 
 
Trije ločeni preskusi morajo biti izvedeni za vsakega izmed začetnih pogojev Si, ki so 
napisani zgoraj. Po tem, ko robot preneha z gibanjem, se mora zbiralnik za prah vzeti iz 
robota in ponovno stehtati. Če zbiralnika ni možno vzeti iz robota se mora stehati celoten 
robot. 
 
Sposobnost odstranjevanja prahu je izračunana kot razmerje med vrednostjo povečanja mase 
zbiralnika za prah od njegove začetne teže (ali težo celotnega robota če zbiralnika ni možno 
vzeti iz naprave) in težo prahu, ki je potresen po preskusnem območju. Srednjo vrednost treh 












𝐾𝑖,𝑗 =  
100∗(𝑚𝑓−𝑚𝑖)
𝑚𝐷
                                                                                                                   (2) 
 
Kjer je:  
 
Ki                                   odstranjevanje prahu za začetni pogoj Si (tri meritve) 
Ki, j                                odstranjevanje prahu z začetnim pogojem Si  za j-to meritev  
mD                                  masa prahu raztresenega po testnem območju  
mi                      masa praznega zbiralnika za prah (ali celotnega robota)  
mf                      teža zbiralnika za prah(ali celotnega robota) po čiščenju  
ti                         srednja vrednost časa delovanja za začetne pogoje Si  po treh meritvah 
ti, j                       čas delovanja za začetne pogoje Si  po treh meritvah 
 











Tabela 4: Povzetek meritev po vsakem preskusu 
                  Meritev 
 
Začetni pogoj 
j = 1 j = 2 j = 3 Srednje 


































Za sposobnost odstranjevanja prahu morajo biti srednja vrednost, območje vrednosti in čas 
delovanja zabeleženi za vsak testni preskus. 





                                                                                                                                     (3) 
 





                                                                                                                                      (4) 
 
Vrednost K in srednji čas delovanja t naj se zabeležita kot končni rezultat. 
 
4.1.3. Izvedba in rezultati preskusa 
 
Pri izvedbi tega preizkusa sem potreboval preskusno podlago, robotski sesalnik, tehtnico, 
trosilnik za prah ter lepilni trak za označbo območja čiščenja.  
Najprej sem izračunal celotno površino območja čiščenja po enačbi 5. Potem sem izračunal še 
koliko prahu potrebujemo za ta preskus v skladu s točko 4.1.1.2. Referenčna masa prahu, ki 
sem jo potreboval za ta preskus je znašala 32,50 g. Nato sem označil območje čiščenja z 




Za tem je bilo potrebno stehtati zbiralnika za prah robotskega sesalnika. Referenčna teža 
zbiralnika je znašala 407,59 g. 
Sesalnik sem postavil v prvi začetni položaj S1 v skladu s točko 4.1.2.1. in pričel s čiščenjem. 
To sem ponovil trikrat za vsak  začetni položaj, torej S1, S2, S3 in S4. Po vsakem preskusu sem 
stehtal posodo za prah ter na novo porazdelil prah po območju čiščenja. Prav tako sem vsakič 
zabeležil čas čiščenja robotskega sesalnika. 
 
𝐴 = 𝑎 ∗ 𝑏                                                                                                                                  (5) 
 
 
Slika 5: Označeno območje čiščenja za preskus čiščenja po trdih površinah 
 
 






Prvi začetni položaj S1 
Pri prvi meritvi je masa prahu  za raztros znašala 32,51 g, masa praznega zbiralnika za prah pa 
407,59 g. Čas čiščenja je znašal 10,18 min. Teža zbiralnika za prah po čiščenju pa 429,01 g. 
Sposobnost čiščenja sem izračunal po enačbi 2.  
 
𝑚D1,1 = 32,51 𝑔 
𝑚𝑖1,1 = 407,59 𝑔 
𝑚f1,1 = 429,01 𝑔 




𝐾1,1 =  
100 ∗ (𝑚f1,1 − 𝑚𝑖1,1)
𝑚D1,1
=  
100 ∗ (429,01 𝑔 − 407,59 𝑔)
32,51 𝑔
= 65,887 % 
 
Pri drugi meritvi je masa prahu znašala 32,48 g, masa praznega zbiralnika za prah 407,69 g. 
Čas čiščenja je znašal 10,23 min. Teža zbiralnika za prah po čiščenju pa 433,96 g.  
 
𝑚D1,2 = 32,48 𝑔 
𝑚𝑖1,2 = 407,69 𝑔 
𝑚f1,2 = 433,96 𝑔 
𝑡1,2 = 10,23 𝑚𝑖𝑛 
 
 
𝐾1,2 =  
100 ∗ (𝑚f1,2 − 𝑚𝑖1,2)
𝑚D1,2
=  
100 ∗ (433,96 𝑔 − 407,69 𝑔)
32,48 𝑔
= 80,880 % 
 
Pri tretji meritvi je masa prahu znašala 32,50 g, masa praznega zbiralnika za prah 407,80 g. 
Čas čiščenja je znašal 10,40 min. Teža zbiralnika za prah po čiščenju pa 436,60 g.  
 
𝑚D1,3 = 32,50 𝑔 
𝑚𝑖1,3 = 407,80 𝑔 
𝑚f1,3 = 436,60 𝑔 
𝑡1,3 = 10,40 𝑚𝑖𝑛 
 
 
𝐾1,3 =  
100 ∗ (𝑚f1,3 − 𝑚𝑖1,3)
𝑚D1,3
=  
100 ∗ (436,60 𝑔 − 407,80 𝑔)
32,50 𝑔
= 88,615 % 
 
Po končanih meritvah sem lahko izračunal srednje vrednosti za sposobnost odstranjevanja 






(𝐾1,1 + 𝐾1,2 + 𝐾1,3)
3
=
(65,887 % + 80,880 % + 88,615 %)
3
= 78,460 % 
 
𝑡1
(𝑡1,1 + 𝑡1,2 + 𝑡1,3)
3
=  





= 10,40 𝑚𝑖𝑛 
 
 
Ko sem imel izračunane srednje vrednosti za sposobnost čiščenja ter čas čiščenja za vsak 
začetni položaj sem lahko določil sposobnost čiščenja ter čas čiščenja robotskega sesalnika po 







𝐾1 + 𝐾2 + 𝐾3 + 𝐾4
4
=  
78,460 % + 95,403 % + 96,850 % + 94,891 %
4






𝑡1 + 𝑡2 + 𝑡3 + 𝑡4
4
=  





= 11,33 𝑚𝑖𝑛 
 
Vsi rezultati meritev so prikazani v tabeli 5 in na slikah 7 in 8. 
 
Tabela 5: Povzetek meritev po preskusu 
 
                  Meritev 
 
Začetni pogoj 
j = 1 j = 2 j = 3 Srednje 
vrednosti Ki , ti 






































Slika 7: Histogram povprečne sposobnosti čiščenja za vsak začetni položaj 
 
 
Slika 8: Histogram povprečnega časa čiščenja za vsak začetni položaj 
 
Glede na rezultate meritev je robotski sesalnik kar učinkovit z 91,401 % sposobnostjo 
čiščenja. Povprečni čas čiščenja prav tako ni zelo dolg in je dokaj sprejemljiv. Pri meritvah je 
potrebno paziti na pravilno odstranjevanje zbiralnika za prah. Zbiralnik namreč ni zaprt in pri 
odstranjevanju zbiralnika iz sesalnika lahko določena količina posesanega prahu pade nazaj 
skozi čistilno odprtino. Zato moramo sesalnik obrniti na stran zbiralnika, da celoten prah pade 
na zaprto stran zbiralnika. Pri tem procesu lahko pride do manjših odstopanj teže zbiralnika za 
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Povprečna sposobnost čiščenja za 
vsak začetni položaj 
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položajih pa je imel približno podobne sposobnosti, ki so se gibale med 92 in 98 %. To je 
morda povezano s tem, da se je podaljšal tudi čas čiščenja. 
 
4.2. Odstranjevanje prahu s trdnih površin – čiščenje po ravni liniji 
4.2.1. Zahteve standarda 
4.2.1.1. Preskusna površina  
 
Dolžina in širina preskusne podlage naj bo 2400 mm x 600 mm (v skladu s sliko 9) 
Območje porazdelitve prahu naj bo 700 mm x (W-20) mm, kjer je W širina čistilne glave. 
20 mm redukcija širine območja porazdelitve prahu se uporabi zato, da se izognemo temu, da 
bi se prah širil izven dosegljive širine robota. Dodatnih 100mm na vsaki strani testnega 
območja je narejeno zato, da lahko robot doseže specificirano hitrost preden preide v območje 
kjer je porazdeljen prah. 
Preskusna podlaga naj bodo neobdelana iz laminirane smrekove plošče ali enakovrednega 
materiala (več podrobnih specifikacij glede tal je še v obravnavi) in širina naj bo vsaj 15 mm. 
Preskusna podlaga naj bo nadzorovana z uporabo sistema za optično sledenje (VTS). Sistem 
za optično sledenje nam lahko izračuna povprečno hitrost robota, ki pa jo za ta preskus ne 
potrebujemo. V tem primeru sistem zabeleži točno meritev gibanja robotskega sesalnika in na 
koncu poda procent umazanega območja, ki ga je prečkal robotski sesalnik enkrat, dvakrat ali 
trikrat po koncu vsakega preskusa. 
 
 





4.2.1.2. Porazdelitev preskusnega prahu  
 
Preskusni prah, tip 1 (kot je definirano v točki 7.2.2.1 v standardu IEC 60312-1) mora biti 
porazdeljen v skladu z točko 5.1.4 iz standarda IEC 60312-1. 
4.2.1.3. Predpriprava robota za čiščenje in zbiranje prahu  
 
V skladu z točko 4.1.1.3. 
4.2.2. Preskusni postopek 
 
4.2.2.1. Potek preskusa 
Preden postavimo robot na preskusno podlago, moramo iz njega vzeti zbiralnik za prah in ga 
stehtati (M0). Če zbiralnika ni možno vzeti iz robota, se stehta maso celotnega robota. 
Robota se vključi in nastavi na testno delovanje z uporabo metode, ki jo je določil 
proizvajalec. 
Robot za čiščenje naj bo postavljen na začetno pozicijo (v skladu s sliko 9). 
Robot za čiščenje mora izvesti eno testno delovanje z uporabo metode, ki jo je priložil 
proizvajalec pri hitrosti savg_hard. Ta prehod naj bo nadzorovan in zabeležen s strani VTS-ja. 
Preskusno delovanje robota poteka čez območje dolgo 800 mm kar mu omogoča 10% napako 
v njegovem sistemu gibanja in je usmerjen v zmanjšanje verjetnosti, da bi naprava zmanjšala 
hitrost, ko je na dolžini 700 mm. 
Ko je testno delovanje končano, se zbiralnik za prah vzame iz robota in se ga ponovno stehta 
(M1). Če zbiralnika ni mogoče vzeti iz robota, se stehta celotno težo robota. 
Brez, da bi očistili zbiralnik za prah, se test ponovi še 2x. Po vsakem preskusu moramo 
zbiralnik vzeti iz robota in ga stehtati(ali celotnega robota v primeru, da zbiralnika ni mogoče 
vzeti iz robota). Meritvi naj bosta zabeleženi kot M2 in M3. 
4.2.2.2. Ugotavljanje sposobnosti odstranjevanja prahu 
 
Ob vsaki sprožitvi testnega delovanja mora VTS zabeležiti točno meritev gibanja robota.  
Za vsak preskus se lahko količina umazanije, ki jo je posesala naprava definira kot: 
 







 M                                        Celotna teža umazanije, ki je bila položena na preskusno območje  
Mi                                                            Opazovana teža umazanije, ki je bila posesana po i-tih poizkusih  
C1i                                                          Procent umazanega območja, ki ga je prečkala čistilna odprtina 
robota le enkrat po i-tih poizkusih 
C2i                                                         Procent umazanega območja, ki ga je prečkala čistilna odprtina 
robota dvakrat po i-tih poizkusih  
C3i                                                         Procent umazanega območja, ki ga je prečkala čistilna odprtina 
robota trikrat ali večkrat po i-tih poizkusih  
pn                                     Procent posesanega prahu za n prehodov čistilne odprtine              
 
 
Ko je enkrat prvi poizkus končan, se lahko izračuna procent posesanega prahu za prvi prehod 
p1. C21 in C31 sta 0 zato,  
 
   𝑝1 =
𝑀1
𝑀∗𝐶11
                                                                                                                             (7) 
 
Ko je drugi poizkus končan, se lahko izračuna procent posesanega prahu za dvakratni prehod 
p2. C32 je 0 zato, 
 
   𝑝2 =
𝑀2
𝑀
 − 𝐶12∗ 𝑝1 
𝐶22
                                                                                                                    (8) 
 
Ko je tretji poizkus končan(ali več), se lahko izračuna procent posesanega prahu za trikratni 
prehod(ali več) p3.  
 
  𝑝3 =
𝑀3
𝑀
− 𝐶13∗ 𝑝1− 𝐶23∗ 𝑝2
𝐶33
                                                                                                         (9) 
 
 
Ponovi 4.2.2.1. dvakrat 
 
Celotni čistilni cikel naj bo ponovljen 2x ali več. Pred vsakim čistilnim ciklom morata biti 
robotski sesalnik in njegov zbiralnik za prah pripravljena v skladu s točko 4.1.1.3. 
 
Po končanih treh čistilnih ciklih se lahko izračuna celotni procent posesanega prahu  za trda 













Pn                                        celotni procent posesanega prahu za n prehodov 




𝑥2….………………………..……...𝑥3                                                                                                           (11) 
 
S pomočjo sklepnega računa 11 lahko izračunamo procent umazanega območja, ki ga je 
prečkala čistilna odprtina po določenem prehodu. Za spremeljivko x1 uporabimo celotno 
površino območja, kjer je raztresen prah. Spremenljivka x2  predstavlja površino, ki jo je 
prečkala čistilna odprtina robotskega sesalnika po določenih prehodih  in jo izmerimo 
oziroma izračunamo. Spremenljivka x3 pa nam predstavlja procent umazanega območja, ki jo 
je prečkala čistilna odprtina sesalnika. Ta vrednost nam prestavlja rezultat, ki ga želimo 
izračunati iz te enačbe zaradi tega, ker nismo uporabili VTS sistema. 
Obstajata dve metodi poročanja vrednosti zajete umazanije pri preizkusu odstranjevanja prahu 
po ravni liniji: absolutna vrednost zajete umazanije, in relativna vrednost zajete umazanije. 
Absolutna vrednost zajete umazanije je umazanija zajeta po zaključku izbranega števila 
prehodov, ki jih je naredil robot, poročanih ne glede na število prehodov, ki jih diktira 
navigacijski sistem med dejanskim delovanjem. Na primer, lahko je narejenih 1, 3, 5, ali 10 
kumulativnih meritev tudi, če robotov navigacijski sistem naredi le 2 prehoda med dejanskim 
delovanjem. To omogoča primerjavo uspešnosti vakuumskega sistema  v izolaciji od 
navigacijske strategije, in olajšuje primerjavo do samostojno upravljanega vakuumskega 
sesalnika, če je to potrebno. 
 
To zagotavlja, da je zmogljivost zajetja poročana relativno glede na robotov navigacijski 
sistem in zato zastopana kot dejanska operacija, ko primerjamo različne robote. Meja za 
število dodatnih kumulativnih prehodov, ki se jih izmeri je, ko je vrednost povečanja 






4.2.3. Izvedba in rezultati preskusa 
 
Pri izvedbi tega preizkusa sem potreboval preskusno podlago, robotski sesalnik, tehtnico, 
trosilec za prah, merilo ter lepilni trak za označbo območja čiščenja.  
Najprej sem izračunal celotno površino območja čiščenja po enačbi 5. Potem sem izračunal še 
koliko prahu potrebujemo za ta preskus v skladu s točko 4.1.1.2. Referenčna masa prahu, ki jo 
potrebujemo za ta preskus znaša 11,55 g. Nato sem označil območje čiščenja z lepilnim 
trakom tako kot je to prikazano na sliki 10 in porazdelil prah s trosilcem na sliki 6. 
Nato je bilo potrebno stehtati zbiralnik za prah robotskega sesalnika. Referenčna masa 
zbiralnika je znašala 408,59 g. 
Pri tem preskusu nisem uporabljal predpisanega VTS sistema. Uporaba tega sistema bi bila 
velik strošek prav tako pa je možno vrednost, ki nam jo poda ta sistem izračunati brez 
prisotnosti sistema. Procent območja, ki ga je prečkala čistilna odprtina robotskega sesalnika 
sem izračunal z enačbo 5. In sicer tako, da sem natančno opazoval gibanje robota. Prav tako 
se je procent območja , ki ga je pokrila čistilna odprtina videlo iz dejstva kje prahu ni bilo več. 
Procent umazanega območja, ki ga je prečkala čistilna odprtina se izračuna tako, da izmerimo 
dolžino in širino območja, ki ga je pokrila čistilna odprtina (se vidi tudi iz tega, da tam prahu 
ni več). To vrednost vstavimo v enačbo 11.  Narediti je bilo potrebno tri meritve za tri 
prehode. 
 








Pri prvi meritvi je masa prahu znašala 11,549 g, masa praznega zbiralnika za prah 408,59 g. 
Teža zbiralnika za prah po prvem prehodu je znašala 413,25 g. Procent posesanega prahu za 
prvi prehod sem izračunal po enačbi 7. Celotno površino sem izračunal po enačbi 5. Površino, 
ki jo je prečkala čistilna odprtina po enačbi 5 z drugačnimi podatki stranic. Procent 
umazanega območja, ki ga je prečkala čistilna odprtina z enačbo 11. 
 
𝐴1,1 = 𝑎1 ∗ 𝑏1 = 0,42 𝑚 ∗ 0,115 𝑚 = 0,0483 𝑚
2 






0,231 𝑚2 …………………………100% 
0,0483 𝑚2………………………………...𝐶11 
 
𝐶11 =  
0,0483 𝑚2 ∗ 100 %
0,231 𝑚2
= 20,90 % 
 






= 1,712 %                
  
Teža zbiralnika za prah po drugem prehodu je znašala 415,61 g. 
                                                                                                               
𝐴1,2 = 𝑎2 ∗ 𝑏2 = 0,25 𝑚 ∗ 0,104 𝑚 = 0,026 𝑚
2 
 
0,231 𝑚2 …………………………100% 
0,026 𝑚2………………………………...𝐶22 
 
𝐶22 =  
0,026 𝑚2 ∗ 100 %
0,231 𝑚2
= 11,255 % 
 
 
   𝑝1,2 =
𝑀2,1
𝑀





−20,90 % ∗1,712 % 
11,255 %
= 0,019 %        
  
Teža zbiralnika za prah po tretjem prehodu je znašala 418,12 g. 
 
𝐴1,3 = 𝑎3 ∗ 𝑏3 = 0,356 𝑚 ∗ 0,154 𝑚 = 0,0548 𝑚
2 
 
0,231 𝑚2 …………………………100% 
0,0548 𝑚2………………………………...𝐶33 
                                                          
𝐶22 =  
0,0548 𝑚2 ∗ 100 %
0,231 𝑚2
= 23,722 % 





  𝑝1,3 =
𝑀3,1
𝑀





−20,90 % ∗1,712 % −11,255 % ∗ 0,019 %
23,722 %
= 0,0268 % 
 






𝑝1,1 + 𝑝1,2 + 𝑝1,3
3
=  
1,712 % + 0,019 % + 0,0268 %
3
= 0,585 % 
 
 
Izračun celotnega procenta posesanega prahu za trda tla po enačbi 10: 
 
 






𝑃3,1 + 𝑃3,2 + 𝑃3,3
3
=  
0,585 % + 0,860 % + 1,380 %
3
= 0,942 % 
 
Vsi rezultati meritev so prikazani v tabeli 6 in sliki 11. 
 
Tabela 6: Povzetek meritev po vsakem čistilnem prehodu 





j = 1 
 
j = 2 
 





i = 1 𝐴1,1 = 0,0483 𝑚
2 
𝐶11 = 20,90 % 
𝑝1,1 = 1,712 %                
𝐴1,2 = 0,026 𝑚
2 
𝐶22 = 11,255 % 
𝑝1,2 = 0,019 %        
 
𝐴1,3 = 0,0548 𝑚
2 
𝐶22 = 23,722 % 




i = 2 𝐴2,1 = 0,0355 𝑚
2 
𝐶11 = 15,39 % 
𝑝2,1 = 2,333 %                
𝐴2,2 = 0,0383 𝑚
2 
𝐶22 = 16,603 % 
𝑝2,2 = 0,0094 %        
𝐴2,3 = 0,0305 𝑚
2 
𝐶22 = 13,242 % 
 𝑝2,3 =  0,153 % 
𝑃3,2 = 
0,86 % 
i = 3 𝐴3,1 = 0,0202 𝑚
2 
𝐶11 =  8,767 %          
𝑝3,1 = 4,084 %                
𝐴3,2 = 0,040 𝑚
2 
𝐶22 = 17,504 % 
𝑝3,2 = 0,0155 %        
𝐴3,3 = 0,0445 𝑚
2 
𝐶22 = 19,268 % 
 𝑝3,3 = 0,0431 % 
𝑃3,3
=  1,38 % 
Končni procent 
posesanega prahu za trda 
tla Pn 






Slika 11: Histogram procenta posesanega prahu za vsakega izmed treh prehodov 
 
Opaziti je mogoče, da se procent posesanega prahu po vsakem preskusu dviga. K temu 
pripomore tudi to, da je masa zbiralnika za prah po vsakem preskusu malce težja, saj 
zbiralnika ni mogoče tako natančno očistiti. Odstopanja mase zbiralnika za prah sicer niso 
velika. Robotski sesalnik prav tako vedno ne opravi enako zaporedje gibov. Zato je lahko bilo 
naključno, da so se rezultati meritev dvigali.  
4.3. Odstranjevanje prahu s trdnih površin – robni/kotni preskus 
4.3.1. Zahteve standarda 
4.3.1.1. Preskusna površina  
 
Tla preskusne podlage naj bodo iz neobdelane laminirane smrekove plošče ali enakovrednega 
materiala, in njena debelina naj bo vsaj 15 mm. Dimenzije podlage naj bodo v skladu s sliko 
12. 
Višina sten, ki obdajajo tla preskusne podlage naj bo vsaj 300 mm. 
Dodatna oprema (npr. priključna postaja) je lahko nameščena znotraj preskusne podlage za 











Procent posesanega prahu za 
vsakega izmed treh prehodov 
Procent posesanega






Slika 12: Preskusna podlaga za robni/kotni preizkus odstranjevanja prahu. 
4.3.1.2. Porazdelitev preskusnega prahu 
 
Pred vsako meritvijo je potrebno tla postelje očistiti s suho bombažno krpo. Prah naj bo 
porazdeljen le po 50 mm široki pisti vzdolž sten, kakor je z rdečimi črtami označeno na sliki 
12. Preskusni prah naj bo porazdeljen s srednjo pokritostjo 50 g/m
2
 čimbolj enakomerno po 
50 mm široki pisti. 
Za enakomerno porazdelitev preskusnega prahu se lahko uporablja posipalna naprava, ki jo 
upravlja usposobljen delavec ali kakšna enakovredna metoda. 
Uporabljen naj bo mineralni prah, ki je specificiran v tabeli 3. 
 
4.3.1.3. Predpriprava delov za zbiranje prahu 
 
V skladu z 4.1.1.3. 
4.3.2. Potek preskusa 
4.3.2.1. Preskusni postopek 
Robotski sesalnik s popolnoma napolnjeno baterijo je postavljen na začetno pozicijo (v skladu 
s sliko 12). Delovanje robota je nastavljeno v skladu s priporočenimi navodili proizvajalca za 
okolje katerega čistimo. Nato naj se vklopi avtonomno delovanje robota po navodilih 
proizvajalca. 
Če robot preneha aktivno opravljati čiščenje znotraj 30 minut, potem se meritev šteje kot 
končana.  Če robot še čisti po 30 minutah, se mora gibanje robota, ter funkcijo sesanja prahu 




Po tem, ko je robot prenehal delovati, moramo iz robota vzeti zbiralnik in ga stehtati. Če 
zbiralnika ni možno vzeti iz robota se stehta težo celotnega robota. 
Tri ločene meritve, v skladu z navodili, ki so napisana zgoraj, za vsako orientacijo robota 
morajo biti narejene in zabeležene.  
 
4.3.2.2. Ugotavljanje sposobnosti odstranjevanja prahu 
 
Sposobnost odstranjevanja prahu je izračunana kot razmerje med povečanjem teže zbiralnika 
za prah (ali povečanja teže celotnega robota, če zbiralnika ni možno vzeti iz robota) in med 










   𝐾𝑗 = 100 ∗
(𝑚𝐷𝑅𝑓− 𝑚𝐷𝑅𝑒)
𝑚𝐷




K(n)                                 srednja vrednost za n meritev  
Kj                                    vrednost odstranjenega prahu za eno meritev 
mD                                   teža porazdeljenega prahu po preskusni podlagi  
mDre                                   teža predpripravljenega zbiralnika za prah (ali celotnega robota) 
pred vsako meritvijo 
mDRf                                  teža zbiralnika za prah (ali celotnega robota), ko se je meritev robota 
ustavila  
 
Za ugotavljanje sposobnosti odstranjevanja prahu se morata srednja vrednost in območje 
vrednosti zabeležiti. 
 
4.3.3. Izvedba in rezultati preskusa 
 
Pri izvedbi tega preizkusa sem potreboval preskusno podlago, robotski sesalnik, tehtnico, 




Najprej sem izračunal celotno površino območja čiščenja s pomočjo enačbe 5. Nato sem 
izračunal gostoto porazdelitve prahu v skladu s točko 4.1.1.2. Referenčna masa prahu, ki sem 
jo potreboval za ta preskus je znašala 16 g. Nato sem označil območje čiščenja z lepilnim 
trakom tako kot je to prikazano na sliki 13 in porazdelil prah s trosilcem na sliki 6. 
Nato je bilo potrebno stehtati zbiralnik za prah robotskega sesalnika. Referenčna teža 
zbiralnika je znašala 408,33 g. 
Za ta preskus je potrebno opraviti tri  meritve za tri različne začetne položaje S1, S2 in S3. Pred 




Slika 13: Označeno območje čiščenja za preskus čiščenja po kotih in robovih 
 
 
Prvi začetni položaj S1 
 
Pri prvi meritvi je masa prahu znašala 16 g, masa praznega zbiralnika za prah 408,33 g. Teža 
zbiralnika za prah po čiščenju pa 413,33 g. Sposobnost čiščenja sem izračunal po enačbi 13. 
 
𝑚D1,1 = 16 𝑔 
𝑚DRe1,1 = 408,33 𝑔 
𝑚DRf1,1 = 413,33 𝑔 
 
𝐾1 = 100 ∗
(𝑚DRf1,1 −  𝑚DRe1,1)
𝑚D1,1
= 100 ∗  






Pri drugi meritvi je masa prahu znašala 16,02 g, masa praznega zbiralnika za prah 408,39 g. 
Teža zbiralnika za prah po čiščenju pa 415,15 g.  
𝑚D1,2 = 16,02 𝑔 
𝑚DRe1,2 = 408,39 𝑔 
𝑚DRf1,2 = 415,15 𝑔 
 
𝐾2 = 100 ∗
(𝑚DRf1,2 − 𝑚DRe1,2)
𝑚D1,2
= 100 ∗ 
(415,15 𝑔 − 408,39 𝑔)
16,02 𝑔
= 42,197 % 
 
Pri tretji meritvi je masa prahu znašala 16 g, masa praznega zbiralnika za prah 408,35 g. Teža 
zbiralnika za prah po čiščenju pa 418,18 g.  
 
𝑚D1,3 = 16 𝑔 
𝑚DRe1,3 = 408,35 𝑔 
𝑚DRf1,3 = 418,18 𝑔 
 
𝐾3 = 100 ∗
(𝑚DRf1,3 − 𝑚DRe1,3)
𝑚D1,3
= 100 ∗ 
(418,18 𝑔 − 408,35 𝑔)
16 𝑔
= 61,437 % 
 
Ko sem imel izračunane sposobnosti čiščenja za posamezen začetni položaj sem lahko 
izračunal celotno sposobnost čiščenja z enačbo 12. 
 
𝐾(9) =





= 43,431 % 
 
Preskus je pokazal, da preskušani robotski sesalnik ni najbolj učinkovit pri čiščenju po kotih 
in robovih. To je nekako razumljivo, saj je okrogle oblike. Vendar ima vseeno na straneh dve 
krtački, ki naj bi učinkovito očistili robove. Tega pa ne opravita najbolje. Rezultati so 


















j = 1 
 
j = 2 
 
j = 3 
 
S1 
𝑚D1,1 = 16 𝑔 
𝑚DRe1,1 = 408,33 𝑔 
𝑚DRf1,1 = 413,33 𝑔 
K1 = 31,25% 
𝑚D1,2 = 16,02 𝑔 
𝑚DRe1,2 = 408,39 𝑔 
𝑚DRf1,2 = 415,15 𝑔 
K2 = 42,197 % 
𝑚D1,3 = 16 𝑔 
𝑚DRe1,3 = 408,35 𝑔 
𝑚DRf1,3 = 418,18 𝑔 
K3 = 61,437 % 
 
S2 
𝑚D2,1 = 16,02 𝑔 
𝑚DRe2,1 = 408,35 𝑔 
𝑚DRf2,1 = 413,28 𝑔 
K4 = 30,774  % 
𝑚D2,2 = 15,99 𝑔 
𝑚DRe2,2 = 408,36 𝑔 
𝑚DRf2,2 = 414,10 𝑔 
K5 = 35,897 % 
𝑚D2,3 = 16,01 𝑔 
𝑚DRe2,3 = 408,41 𝑔 
𝑚DRf2,3 = 414,33 𝑔 
K6 = 36,976 % 
 
S3 
𝑚D3,1 = 16 𝑔 
𝑚DRe3,1 = 408,35 𝑔 
𝑚DRf3,1 = 416,18 𝑔 
K7 = 48,937  % 
𝑚D3,2 = 16,02 𝑔 
𝑚DRe3,2 = 408,33 𝑔 
𝑚DRf3,2 = 418,54 𝑔 
K8 = 63,732 % 
𝑚D3,3 = 16 𝑔 
𝑚DRe3,3 = 408,34 𝑔 
𝑚DRf3,3 = 414,69 𝑔 
K9 = 39,687 % 
Celotna 
sposobnost 
















K1 K2 K3 K4 K5 K6 K7 K8 K9
Sposobnost čiščenja za vsakega 









Glede na rezultate lahko vidimo, da je sposobnost čiščenja dokaj enakomerno porazdeljena 
oziroma se je enakomerno dvigala. Največjo sposobnost pa je imel robotski sesalnik pri 
zadnjem začetnem položaju. V tem položaju je sesalnik povprečno posesal največ prahu. To 
je nekako razumljivo, saj se robotski sesalnik naprej nameni čistiti v smeri roba preskusne 
podlage. Potem pa se glede na program odloči, da bo najprej čistil po robovih. Kot pa je bilo 
že zgoraj omenjeno robotski sesalnik ni najbolj učinkovit za čiščenje po robovih. Pri zadnjem 
sklopu treh meritev je zanimivo kako se je pri zadnji meritvi, torej K9 sposobnost zmanjšala 




























Cilj diplomske naloge je bil ugotoviti sposobnost odstranjevanja prahu robotskega sesalnika. 
S preskusi sem pokazal, da je robotski sesalnik pri nekaterih funkcijah bolj oziroma manj 
učinkovit kot pri drugih. Preskusi so bili uspešni. Najtežja vaja za izvajanje je bila druga vaja. 
Saj je bilo potrebno zelo natačno opazovati gibanje robotskega sesalnika. Vse to pa zaradi 
tega, ker nismo uporabili VTS sistema in je bilo potrebno samostojno izračunati procent 
umazanega območja, ki ga je prečkala čistilna odprtina. Bilo je tudi nekaj odstopanj zaradi 
stresanja prahu iz robotskega sesalnika pri odstranjevanju zbiralnika za prah. Največja 
odstopanja pa so zagotovo nastala pri drugi vaji zaradi že omenjenih razlogov. 
Rezultati, ki sem jih pridobil z izvajanjem preskusov so za uporabo izključno v moje lastno 
raziskovanje, saj niso bili izpolnjeni čisto vsi pogoji, ki so navedeni v standardu. Ni bila 
uporabljena čisto vsa oprema predpisana v standardu. To je mišljeno predvsem za VTS 
sistem, ki ga nisem uporabil. Prav tako pa je mogoče prišlo do odstopanj pri raztrosu prahu, 
ker smo uporabili trosilnik za sladkor. Pri teh preskusih, ki so namenjeni za robotski sesalnik 
obstaja ta slabost da nisem mogel svojih rezultatov primerjati s kakšnimi kriteriji iz standarda, 
ker jih tam ni napisanih. V prihodnje bi bilo dobro, da bi bili taki kriteriji izdelani in bi se 
rezultate lahko pravilno ovrednotilo. 
Pri preskusih bi bilo zanimivo narediti tudi preskus za energetsko učinkovitost robotskega 
sesalnika, saj tega preizkusa nisem zasledil v standardu. Tako bi lahko naredili primerjavo s 
kakšnim drugim sesalnikom na primer z običajnim sesalnikom za suho čiščenje. Potem bi bilo 
možno videti katerega se bolj splača kupiti. Prav tako bi se lahko merilo kako glasen je ta 
sesalnik. Tako bi se lahko robotski sesalnik dalo primerjati z energetsko nalepko za navadne 
sesalnike. 
Med izvajanjem meritev sem ugotovil, da je že res, da so robotski sesalniki lažji za uporabo, 
ker ne potrebujejo pomoči človeka, vendar pa niso najbolj učinkoviti glede časa delovanja. Za 
1 uro sesanja namreč potrebuje 8h polnjenja baterije. Potrebno je biti tudi zelo pazljiv pri 
samem procesu polnjenja sesalnika. Ko prvič polnimo sesalnik moramo paziti, da ga vedno 
polnimo toliko časa kolikor je napisano v navodilih, ki jih je izdal proizvajalec sicer lahko 
pride do neželenega slabšega delovanja robotskega sesalnika. 
Sam standard pa bi bil lahko boljše definiran.  Vendar je to razumljivo, saj je ta izdaja šele 








6.1. Okoljski pogoji 
 
Sledeči okoljski pogoji veljajo za vse preskuse: 
 
Tabela 1: Okoljski pogoji 
Standardna atmosfera 23 °C, 50% vlažnost 
Temperatura (23±2) °C 
Relativna vlažnost (50±5) °C 
Zračni tlak 86kPa do 106 kPa 
 
6.2. Priloga 1: Preskus sposobnosti odstranjevanja prahu po trdih 
površinah – box test 
6.2.1. Potrebni materiali 
 
6.2.1.1. Preskusna podlaga 
 
Preskusna podlaga naj bo v dimenzijah, ki so prikazane na sliki 1.1. Ta slika prav tako 
prikazuje potrebne orientacije začetnih položajev robotskega sesalnika. 
 





6.2.1.2. Preskusni prah 
 




- Lepilni trak 
- Merilo 




- Če je robot narejen tako, da uporablja posodo za prah namenjeno za večkratno 
uporabo, mora biti posoda pred vsako meritvijo očiščena v skladu z proizvajalčevimi 
navodili dokler ni njena teža znotraj 1% začetne teže. 
- Posoda za prah, ki je namenjena za večkratno uporabo mora biti očiščena z vodo in 
dodobra posušena. 
- Nekatere posode za za prah, namenjene za večkratno uporabo, so sestavljeni iz 
nepremičnega zabojnika in sestavnega filtra. V tem primeru se zabojnik in filter štejeta 
kot posoda in sta obravnavana kot bi bila ena skupna sestavna komponenta. 
- Robotski sesalnik, njegovi priključki, polnilna postaja in kakršnikoli drugi dodatki 
morajo biti uporabljeni v skladu z navodili za uporabo, ki jih je predpisal proizvajalec 
preden se izvede preskus. 
- Baterija mora biti popolnoma napolnjena pred vsakim preskusom tako kot je zapisano 
v navodilih, ki jih je izdal proizvajalec. 
6.2.3. Potek preskusa 
 
1. En preskus sestoji iz treh različnih meritev z različnimi začetnimi pogoji 
2. Stehta se prazen zbiralnik za prah in se maso zabeleži 
3. Označimo območje čiščenja in enakomerno posujemo prah 
4. Robotski sesalnik se postavi v prvega izmed začetnih položajev 
5. Nato se opravi meritve pri katerih se beleži čas trajanja čiščenja in količina prahu, 
ki je bila posesana 
6. Ko se robotski sesalnik ustavi se zabeleži čas čiščenja, vzame zbiralnik za prah iz 
sesalnika in se ga stehta 






Enačba za izračun srednje vrednosti meritev 
 
𝐾𝑖 =
(𝐾𝑖,1 + 𝐾𝑖,2 + 𝐾𝑖,3)
3
=  
(𝑡𝑖,1 + 𝑡𝑖,2 + 𝑡𝑖,3)
3
 
Enačba za izračun posamezne sposobnosti odstranjevanja prahu za eno meritev 
𝐾𝑖,𝑗 =  






Ki                                   odstranjevanje prahu za začetni pogoj Si čez tri meritve 
Ki, j                                odstranjevanje prahu z začetnim pogojem Si  za j-to meritev  
mD                                         masa prahu raztresenega po testnem območju  
mi                         masa predhodno pogojenega zbiralnika za prah (ali celotnega robota)  
mf                         teža zbiralnika za prah(ali celotnega robota) po čiščenju  
ti                           srednja vrednost časa delovanja za začetne pogoje Si  po treh meritvah 






















6.2.5. Poročilo o preskusu 
 














SIST EN ISO 60312:2008 





























                  Meritev 
 
Začetni pogoj 
j = 1 j = 2 j = 3 Srednje 


































                  Meritev 
 
Začetni pogoj 
j=1 j=2 j=3 Srednje 
vrednosti Ki , ti 
S1     
S2     
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S4     
 




















































































vseh ciklov časa 
trajanja čiščenja 
t 
 Srednja vrednost vseh 















6.3. Priloga 2: Odstranjevanje prahu s trdih površin – čiščenje po 
ravni liniji 
 
6.3.1. Potrebni materiali 
6.3.1.1. Preskusna podlaga 
 
Preskusna podlaga naj bo v dimenzijah, ki so prikazane na sliki 1.2.  
 
Slika 1.2. Preskusna podlaga 
 
6.3.1.2. Preskusni prah 
 





- Lepilni trak 
- Merilo 




- Če je robot narejen tako, da uporablja posodo za prah namenjeno za večkratno 
uporabo, mora biti posoda pred vsako meritvijo očiščena v skladu z proizvajalčevimi 




- Posoda za prah, ki je namenjena za večkratno uporabo mora biti očiščena z vodo in 
dodobra posušena. 
- Nekatere posode za za prah, namenjene za večkratno uporabo, so sestavljeni iz 
nepremičnega zabojnika in sestavnega filtra. V tem primeru se zabojnik in filter štejeta 
kot posoda in sta obravnavana kot bi bila ena skupna sestavna komponenta. 
- Robotski sesalnik, njegovi priključki, polnilna postaja in kakršnikoli drugi dodatki 
morajo biti uporabljeni v skladu z navodili za uporabo, ki jih je predpisal proizvajalec 
preden se izvede preskus. 
- Baterija mora biti popolnoma napolnjena pred vsakim preskusom tako kot je zapisano 
v navodilih, ki jih je izdal proizvajalec. 
6.3.3. Potek preskusa 
1. En preskus je sestavljen iz treh meritev oziroma prehodov robota 
2. Stehta se prazen zbiralnik za prah in se težo zabeleži 
3. Označimo območje čiščenja in enakomerno posujemo prah 
4. Robotski sesalnik postavimo na začetek območja kot je prikazano na sliki 1.2. in ga 
vklopimo 
5. Ko robotski sesalnik pride čez območje sesalnik ustavimo 
6. Stehtamo zbiralnik in izmerimo območje, ki ga je pokrila čistilna odprtina (tam kjer ni 
več prahu) 
7. To ponovimo še dvakrat in vsakič naredimo isto kot piše v točkah 5. in 6. 
8. Celotni cikel treh meritev ponovimo trikrat, da imamo 9 meritev 




   𝑝1 =
𝑀1
𝑀∗𝐶11
                                        procent posesanega prahu za prvi prehod 
 
   𝑝2 =
𝑀2
𝑀
 – 𝐶12∗ 𝑝1 
𝐶22





− 𝐶13∗ 𝑝1− 𝐶23∗ 𝑝2
𝐶33
                      procent posesanega prahu za trikratni prehod 
 





                                     celotni procent posesanega prahu  za trda tla 
 
𝐴𝑐𝑒𝑙𝑜𝑡𝑛𝑖………………………..100%  
𝐴𝑖,𝑗…………………………………𝑥𝑖,𝑗                račun za izračun procenta umazanega območja, ki ga je 







M                 Celotna teža umazanije, ki je bila položena na preskusno območje  
Mi                           Opazovana teža umazanije, ki je bila posesana po i-tih poizkusih  
C1i                         Procent umazanega območja, ki ga je prečkala čistilna odprtina robota le enkrat 
po i-tih poizkusih 
C2i                        Procent umazanega območja, ki ga je prečkala čistilna odprtina robota dvakrat 
po i-tih poizkusih  
C3i                         Procent umazanega območja, ki ga je prečkala čistilna odprtina robota trikrat ali 
večkrat po i-tih poizkusih  
Pn                celotni procent posesanega prahu za n prehodov 
pni                izračunana vrednost n-tega prehoda po i poizkusih čistilnega cikla  
Acelotni          površina celotnega območja čiščenja 





















6.3.5. Poročilo o preskusu 
 














SIST EN ISO 60312:2008 











































 𝑝3,1 = 
𝑃3,1 =  












 𝑝3,2 = 
𝑃3,2 =  
 
Tretja meritev 













 𝑝3,3 = 
𝑃3,3 = 
 
Celoten procent posesanega prahu: 
 















6.4. Priloga 3: Odstranjevanje prahu s trdnih površin – robni/kotni 
preskus 
6.4.1. Potrebni materiali 
6.4.1.1. Preskusna podlaga 
 
Preskusna podlaga naj bo v dimenzijah, ki so prikazane na sliki 1.3. Slika prikazuje tudi 
orientacije robotskega sesalnika. 
 
. 
Slika 1.3.: Preskusna podlaga in orientacije robotskega sesalnika 
 
6.4.1.2. Preskusni prah 
 





- Lepilni trak 
- Merilo 







- Če je robot narejen tako, da uporablja posodo za prah namenjeno za večkratno 
uporabo, mora biti posoda pred vsako meritvijo očiščena v skladu z proizvajalčevimi 
navodili dokler ni njena teža znotraj 1% začetne teže. 
- Posoda za prah, ki je namenjena za večkratno uporabo mora biti očiščena z vodo in 
dodobra posušena. 
- Nekatere posode za za prah, namenjene za večkratno uporabo, so sestavljeni iz 
nepremičnega zabojnika in sestavnega filtra. V tem primeru se zabojnik in filter štejeta 
kot posoda in sta obravnavana kot bi bila ena skupna sestavna komponenta. 
- Robotski sesalnik, njegovi priključki, polnilna postaja in kakršnikoli drugi dodatki 
morajo biti uporabljeni v skladu z navodili za uporabo, ki jih je predpisal proizvajalec 
preden se izvede preskus. 
- Baterija mora biti popolnoma napolnjena pred vsakim preskusom tako kot je zapisano 
v navodilih, ki jih je izdal proizvajalec. 
6.4.3. Potek preskusa 
 
1. En preskus je sestavljen iz treh meritev za vsak začetni položaj robotskega sesalnika 
2. Stehta se prazen zbiralnik za prah in se težo zabeleži 
3. Označimo območje čiščenja in enakomerno posujemo prah 
4. Robotski sesalnik postavimo v prvi začetni položaj in ga vklopimo 
5. Ko sesalnik konča s sesanjem je meritev opravljena 
6. Stehtamo zbiralnik za prah in težo zabeležimo 
7. Ponovno posujemo prah po čistilnem območju 







                       Srednja vrednost za 9 meritev (3 za vsak začetni položaj) 
 
𝐾𝑗 = 100 ∗
(𝑚DRf− 𝑚DRe)
𝑚D
                Sposobnost čiščenja za vsako meritev posebej 
 
K(n)               srednja vrednost za n meritev  
Kj                 vrednost odstranjenega prahu za eno meritev 
mD                teža porazdeljenega prahu po preskusni podlagi  




































6.4.5. Poročilo o preskusu 
 














SIST EN ISO 60312_2008 






































































Izračun celotne sposobnosti čiščenja: 
 
𝐾(9) =
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